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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

(3) Verfahren und Vorrichtung zur Erkennung einer Pendelbewegung eines Fahrzeugs 

@ Die erfindungsgemaf^e Vorrichtung betrifft eine Vor- 
richtung zur Erkennung einer Pendelbewegung eines 
Fahrzeuges. Hierzu enthalt die Vorrichtung wenigstens 
ein erstes ErmiTtlungsmittel, mit dem eine Querdynamik- 
grolSe, die die Querdynamik des Fahrzeuges reprasen- 
tiert, ermittelt wird. Ferner enthalt sie zwelte Ermittlungs- 
mittel, mit denen eine GeschwindigkeitsgroBe, die die 
Geschwindigkeit des Fahrzeuges beschreibt, ermittelt 
wird. Mit Hilfe von dritlen Ermittlungsmitleln wird in Ab- 
hangigkeit der wenigstens einen QuerdynamikgroSe und 
der GeschwindigkeitsgroBe ermittelt, ob eine Pendelbe- 
wegung des Fahrzeuges vorliegt. Hierzu wird zumindest 
uberpruft, ob die wenigstens eine QuerdynamikgroBe 
grof^er als ein zugehoriger Schwellenwert und die Ge- 
schwindigkeitsgroSe grofSer als ein zugehoriger Schwel- 
lenwert (St. Eine Pendelbewegung des Fahrzeuges liegt 
dann vor, wenn die QuerdynamikgroSe groBer als der zu- 
gehorige Schwellenwert und wenn die Geschwindigkeits- 
I grofSo grolScr als dor zugchorige Schwellenwert ist. 



tiqStot 



ormgaimp 
nrrr 
iklUiheu- : 



>S6 



S7 , 



\ 



onjc^aAmp > SO uml 
vf.'SlOJ 

odcr 
[P- I ond 
laqAnip > S8* und 
omesaAmp > S9' uiii! 
vf*SIO*)l J 



> 



BrcmsciiciiijyifJc 
imd'odCT 
Moiordngriflc 



DE 100 31 266 A I 



1 

Bcschrcibun^ 
Sland dcr Tcchnik 

Bei cinciii I'ahr/cug, liicrbci kann es sich sowohl uin cin 5 
liin/eifahr/cug als auch uni cin Fahr/cuggcspann handcln, 
welches aus cinciii Zugfahr/cug und cincni Anhangcr odcr 
Aullicgcr (xicr Deichsclanhangcr bcslchl, konncn bcdingi 
durch Sciicnwind odcr durch andcrc Hinflussc, wic bci- 
spiclsweisc l-ahrbahnuncbcnhcilcn, Schlingcrbcwcgungcn lO 
b/w. Pcndclbcwegungcn auflrclcn. Da dicsc Problcinaiik in 
cineni siiirkcrcn MaBc bci Pahr/cuggcspanncn auflrill und 
bci solchcn wcilaus gcfahrlichcr als bei Uin/clfahr/cugen 
isl, wird nachrolgcnd die erfindungsgenial^c Vorrichlung 
bzw. das cdindungsgeniiiBc Verlahrcn mil Blick auf Pahr- 15 
zcuggespannc beirachlcl. Dies soli jcdoch keine Binschran- 
kung darsrclien. Dcr Binsaiz dcr crfindungsgeniaficn Vor- 
richlung b/.w. dcs crfindirngsgcinaRcn Vcrfalircns lur Pin- 
/cifahr/ougc isi cbcnso denkbar. 

Koiiiml cs bei cincni Pahr/cuggcspann /,u Schlingcrbc- 2o 
wcgungen h/.U'. zu Pcndclbcwci^ungen, so schwingl dcr An- 
hanger uni seine Hochachsc und rcgl uber die Anhangcr- 
kupplung auch das Zugfahrzcug zu Schwingungen an. Liegi 
die Pahr/cuggeschwindigkeii unterhalb cincr sogenannlen 
kriiischen Geschwindigkeil, so sind die Schwingungen ge- 2.s 
danipti. Lsl die Pahr/cuggeschwindigkcil glcich dcr kriii- 
schen Geschwindigkeil, so sind die. Schwingungen unge- 
diimprt, licgl die P'ahrzcuggeschwindigkeil oberhaib dcr kri- 
iischen Geschwindigkeil, so kiingcn die Schwingungen auf. 
Dcr Wert der kriiischen Geschwindigkeil hangi untcr ande- 30 
rem von Gcomeiricdaien wie Radsland und Deichscllange, 
von dcr Masse und dem Gieriragheilsmomenl des Pahrzcu- 
gcs und des Anhaugers und von den Schraglaufslcifigkeiien 
dcr Achscn ab. Dieser Werl bewegl sich bei Palirzcugge- 
spanncn im Pkw-Bercich lypischerweise im Bereich von 90 35 
bis 130 Slundcnkilonicier. Die Frequcnzder Schwingbewe- 
gung bzw. dcr Pendeibcwcgung betragl ungefahr 0,3 bis 
K5Hz. 

Bei derzcil auf dem Markl befindlichen Pahrdynamikrc- 
gclungen, wie sic bcispielsweise in der in der Auiomobil- 40 
lechnischen Zcilschrifl (ATZ) 96, 1994, Hcfl 11, auf den 
Seilen 674 bis 689 erschienenen Veroffendichung "FDR - 
Die Faiirdynaniikregelung von Bosch" bcschrieben sind, 
fiihren die vorslehend beschriebenen Schlingerbcwegungen 
zwar zu Reglercingriffen, da diese Fahrdynaiuikregelungen 45 
jedoch priniar fiir Einzelfalirzeuge (in diesem Fall Personen- 
kraflfahrzcuge) ausgclegl sind und die Regelung der Gicr- 
raie des Pahrzeugcs im Vordcrgrund siehl, erfolgen die Reg- 
Icreingrififc in noch riichi opiinialer Weise. Vor dicseni Hin- 
tergrund bcsieht ein Bedarf, besichende FahrdynaiTiikrege- 50 
lungcn mil einer Erkcnnung auszusiatien, mil derPendelbe- 
wegungcn erkanni werden konnen. Somil konnen bei einer 
vorliegenden Pendelbewegung die fur diese Situation am 
besien geeignelen ReglereingrilTe durchgefiihrt werden. 

Soinil bei ri 111 die Erlindung ein Verfahren und eine Vor- 55 
richlung zur Erkcnnung einer Pendelbewegung eines Pahr- 
zeugcs. Solche Verfahren und Vorrichlungen sind bercils aus 
dem Sland dcrTechnik in vieicrlei Modifikalionen bekannt. 

So isl bcispielsweise ein Verfaliren zur Verbesscrung der 
Qucrslabiliiai bci Kraflfahrzeugcn bckanni, bei dem fahr- (*) 
zcugverzogernde MaBnahmen ergrifl'cn werden, wcnn die 
Amplilude einer querdynamischen, innerhalb eines vorge- 
gebcnen Prequenzbandes schwingenden l^ahrzeuggroBc ci- 
ncn vorgcgcbcnen Grenzwcri uberschreiiei. Hierzu wird er- 
millclL oh innerhalb cincr vorgcgcbcnen Zcil mchrcrc auf- 65 
cinandcrfolgcnde Ampliludcn dcr querdynamischen Pahr- 
zcuggroBc den ihr zugeordncicn Grcnzweri iibcrschreiien. 
Dicsc Vorgehcnsweisc isi sehr aufwcndig und daher kosi- 



spiclig und somii fur den Binsaiz im l-ahrzeugbercich cher 
wcnigcr gecignci. Bine Beriicksichiigung der l-ahrzxruggc- 
schwindigkcit isi nichi vorgesehcn. 

Ferncr isi ein Sysleni bckanni . mil dem unier andercni ein 
Schlingern eines Pahrzeugcs erkanni wird. und welches den 
Pahrer bei einem erkannlcn Schlingern warnl. Tlierzu enihall 
das I-ahrzcug cinen Querbeschleunigungssensor. Zur Erkcn- 
nung des Schlingcrns wird die Prequcnz und die Amplilude 
dcs mil Hiifc dcs Qucrbeschleunigungssensors cniiiiiclicn 
Signals beobachici. Die Prequcnz ergibt sich dabci aus dem 
zeillichen Absland aufeinandcrfolgcndcr Nulldurchgange. 
Auch diese Vorgehcnsweisc isl aufgrund des groBen Auf- 
wands eher nichl fiir den Einsaiz im I'ahrzeugbcrcich geeig- 
nel Bin Schlingern licgl dann vor, wenn die so crmillclle 
Prequcnz innerhalb eines vorbcsliinmlcn Prequenzbandes 
licgl und wenn die Amplilude groBcr als ein Schwellenweri 
isi. Im ZusamiHcnhang mil diesem Sysiein wird femer vor- 
gcschlagen, zusalzlich zu der Qucrbe.schlcunigung die Ge- 
schwindigkeil und/oder den Lenkwinkcl des Pahrzeugcs zu 
heirachlen. Allerdings isl eine konkrele licrucksichligung 
dcr Geschwindigkeil bzw. des Lenkwinkels nichi aufgc- 
zxiigl. 

Ausgehend von diesem bekannlcn Sland der Tcchnik bc- 
slchl die Aulgabe der Brfindung darin, ein Verfahren bzw. 
eine Vorrichlung zur Erkcnnung einer Pendelbewegung ei- 
nes Pahrzeugcs zu schalTcn, welches gegcniiber dcni Sland 
dcr Tcchnik einen cinfachcrcn Aull^au aufwcisi und darubcr 
hinaus mil einem gcringeren Aufwand an Rcchenkapazilal 
auskommi. 

Diese Aufgabe wird durch die Merkmaie dcs Anspruchs 1 
und durch die des Anspruchs 1 6 gelosi. 

An dieser Sielle sci auf das SAE-Paper 973284 "Vehicle 
Dynamics Conlrol for Commercial VehicJes", in dcni in all- 
gemeine r Weise cine fiir ein Pahrzcuggespann ausgelcglc 
Fahrdynamikregciung bcschrieben isl, hingewiesen. Sowohl 
diese Veroflenliichung als auch die vorslehend genannle 
"Pl^R - Die P'ahrdynamikregclung von Bosch" soUen hier- 
mil Teil der Offenbarung dieser Schrifl sein. 

Vorleile der Brfindung 

Bei der erIindungsgemaBen Vorrichlung handeli es sich 
uni eine Vorrichlung zur Erkcnnung einer Pendelbewegung 
eines Pahrzeugcs. Diese Vorrichlung enihall wenigslcns ein 
crsies Eniiiulungsmitlel, mil dem eine QuerdynaniikgroBe, 
die die Querdynamik des Pahrzeugcs repraseniierl, ermillell 
wird. Femer enihall sie zweiie Brniilllungsinitlel, mil denen 
eine GeschwindigkciisgroBe, die die Geschwindigkeil des 
Pahrzeugcs beschrcibl, eniiillell wird. In drillen Bniiill- 
lungsmitieln wird in Abhangigkeil der wenigslcns einen 
QuerdynamikgroRe und dcr GeschwindigkeilsgroRe ermil- 
lell, ob eine I^endelbewegung des Pahrzeugcs vorliegl. Vor- 
leilhaflerweise wird hierzu zuiiiindesl uberprufl, ob die we- 
nigslens eine QuerdynaniikgroBe groRerals ein zugehoriger 
Schwellenweri und die GeschwindigkeiisgroBe groBer als 
ein zugehoriger Schwellenweri isi. Eine Pendelbewegung 
des Pahrzeugcs licgl dann vor, wcnn die wenigslcns eine 
QuerdynamikgroBe groBer als der zugehorige Schwellen- 
weri isl. und wenn die GeschwindigkeiisgroBe groBcr als dcr 
zugehorige Schwellenweri isl. 

DaB zur Erkcnnung cincr Pcndclbeweguni; cine Querdy- 
namikgroBe auszuwenen isl, isl anschaulich klar, da die 
QuerdynamikgroBe cine Inlonnalion iibcr diese Bewegung 
cnihiill. Die Ausweriung der GeschwindigkeiisgroBe wird 
aus folgcndcm Grund vorgcnommcn: Wic bercils cingangs 
erwahni, hangi der Verlauf dcr Pendelbewegung in slarken 
MaBe da von ab, wie die Geschwindigkeil des Pahrzeugcs 
bzgl. dcr kriiischen Geschwindigkeil liegi. Liegi. die Pahr- 
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/cuggcschwindiLikcii unicrhalb dcr kriiischcn Cicschwindig- 
kciu so handcli cs sich uin cine gcdiiinpfic Pcndclbcwcgung, 
die ucnigcr kriiisch als cine ungcdanipl'ic <xier gar cine aul- 
klingcnde Pcndclbcwcgung isl. d;j dicsc n:icli cinigcr '/cil 
von sclbsl bccndcl isi. h. solangc die l-ahrzcuggcschwin- > 
digkcil unicrhiilb dcr kriiischcn Gcschwindigkcil isl, isl cine 
Ubcrwachung b/,gl. cincr Pcndcibcwcgung nichi unbcdingi 
crfordcrlich und niul> dcni/ul'oigc auch nichl durchgcfiihri 
wcrdcn. l-olglich wird niclii unnoiig Rcchcnkapa/.iiai fur 
cine Ubcrwachung bzw. lirkcnnung gcbundcn, die in dicscin lo 
l-all nichl zwingcnd crfordcrlich isl. Uni dabci cine gewisse 
Sichcrhcilsrcscrvc /.u habcn. wird dcr hicrfur cribrdcrliche 
Schwcllcnwcrl voricilhaflcrweise uni cinen Sichcrhcilsab- 
siand kicincr angcscizi als die cigeniliche kriiischc Gc- 
schwindigkcil. Dies slelll eincn groLk-n Vorleil gcgcnubcr 15 
dcin bckannicn Sland dcr Tcchnik dar, bci deni sliindig die 
tibcrwachung bzw. Hrkcnnung, d, h. unabhiingig von dcr 
Falir/cuggcsehwindigkeil, durchgcfuhn wird. 

Wie eingangs bcreiis erwahnl, wird die crfindungsgeniaBe 
Vorrichiung zur lirkcnnung einer Pcndclbcwcgung cincs 20 
1 'ahrzcugas ini Rahnicn cincr Vorrichiung zur Rcgclung ci- 
ncr die ] ahrdynaniik des I'ahr/cugcs bcschreibcnden GroBc, 
insbcsondcrc cincr die Gicrralc des Fahrzcuges bcschreibcn- 
den GroLSe, cingeselzi. Wie der vorstehend gcnannien Vcrof- 
fcnllichung "n;)R Die Fahrdynainikregelung von Bosch" 2.5 
zu eninelinien isl, verlugi solch cine Vorrichiung zur Rcgc- 
lung cincr die l-'ahrdynaniik des Fahrzcuges bcschreibcnden 
Gr6(.u* von Ilaus auszuniindcsl iibcr eincn Qucrbeschlcuni- 
gungssensor und eincn Gicrraicnscnsor, auf die iin Raiiiiicn 
der lirkcnnung cincr Pcndcibcwcgung cincs Fahrzcuges zu- 30 
riickgcgrilTen wcrdcn konnen, 

Vor dicseni Tliniergrund enlhah die cdindungsgciiiaBc 
Vorrichiung vurleiniaficrwciNe ersle Hrlassungsmiiiel, ins- 
bcsondcrc eincn Qucrbeschlcunigungssensor, zur Erfassung 
dcr auf das l-ahrzeug wirkcndcn Qucrbeschleunigung. Folg- 35 
lich kann mil cinciii der crslcn liniiiulungsniiucl cine der 
QucrdynannkgroBcn in Abhangigkeil dcr Qucrbeschleuni- 
gung des Fahrzcuges cnuiilell wcrdcn. Allcrnaiiv bzw. cr- 
ganzend cnlhall die crfindungsgeniafic Vorrichiung vorlcil- 
harierwcise zwciie Errassungsniillcl, insbcsondcrc eincn 4^) 
Gicn alcnscnsor, zur Erfassung der Gicnaic des Faiirzeuges. 
Wcswegen mil cineni der erslen Enniulungsniiuel einc der 
QuerdynamikgroBcn in Abhangigkeil der Gierraie des Fahr- 
zcuges enniiieil wird. Bcsonders vorleilhafi isl es, wenn die 
crfindungsgeinaBc Vorrichiung genau zwei ersle Erniill- 45 
lungsniiilcl cnihaii. Jc eines fiir die erslen Erfassungsmillel 
und cincs fiir die zwcilen Erfassungsmillel. Dadurch wird 
cine genaucre Hrkcnnung dcr Pcndclbcwcgung ermoglichi, 
da zwei voncinandcr unabhangig enuil telle GroGcn zur Aus- 
werlung bcrcilslchcn. so 

Als bcsonders vorleilhafi hai sich crwiesen, wenn cine 
Diffcrenz zwischcn eineni Soilwerl fur die Gicrralc und der 
Gicrralc des Fahrzcuges emiillcli wird, und wenn cine der 
QuerdynainikgroBen in Abhangigkeil dieser Differenz er- 
niillclt wird. Dabei wird dcr Sollwcrl 1 iir die Gierralc in Ab- 55 
hangigkcil dcr Fahr/xuggeschwindigkcii und des voni Fah- 
rcr cingcsiclllcn Lenkwinkcls mil Hilfc cincs gecigncicn 
Fahr/cug model Is erniil lell . Somii cnlhall die so erniinclie 
Querdynamikgrofk einc Infonnaiion uber die voni Fahrer 
durchgcfuhrlc Lcnkbewcgung. D. h. es licgi somii bcispicLs- O) 
weise cine Infonnaiion dariibcr vor, ob dcr I'ahrer eincn Sla- 
lomkurs iahrt oder nichl und die sich in dicseni Fall einsicl- 
Icndc Pendelbcwcgung voiii I'ahrer gcwolll isl, d. h. nichi 
aui iiuBerc Hinfliissc wic bcispiclswcisc Seiicnwind zuriick- 
gchi. ro 

Allcrnaiiv oder erganzend zu der vorsichend bcschricbc- 
nen Bcrucksichligung der Diffcrenz hal cs sich als voneil- 
hati erwiesen, daR die Vorrichiung vieric Ermiiilungsmiiiei 



cnlhall, mil dcncn einc I.xnkgroBc. die die vom 1-ahrcr 
durchgcfuhrlc Lcnkbewcgung rcprascniicrl. crmiiieli wird. 
Die Ix-nkgrolic wird voricilhaflcrweise in Abhangigkeil dcr 
vom F'ahrcr iibcr eincn vorhcsiimmlcn '/cilraum hinwcg cin- 
gcsiclhcn Ixnkwinkc! crmiilcll. Die Bcrucksichligung cincs 
Zciiraumcs fiihri zu cincr aussagckralligcn Inlbrmaiion Liber 
die Lcnkbewcgung des l-ahrcrs, da vcrschiedcnc vom Fahrer 
wiihrcnd dieser Zcildaucr cingcslclllc Ixnkwinkcl beriick- 
sichiigi wcrdcn. Dicsc Ermiiilung crfolgi voricilhaflcrweise 
unlcr Verwendung cincs Inicgricrmillcls. 

Da kleinc Lcnkwinkel, d. h. Lenkwinkel, die aufgcring- 
Tugige Ix-nkbcwegungcn des I'alircrs zuruckgchcn. fiir ge- 
wohnlich nichl zu cincr Pcndclbcwcgung des l ahrzcuges 
liihrcn, bleibcn bci dcr Ermiiilung der IxnkgroBc kleinc 
Ixnkwinkel unberiicksichtigl, Dicsc kleincn Lcnkwinkel 
wcrdcn durch Verwendung cincs Ausblendmiiicls mil gceig- 
nci gcwiihller Toizonc, welches als allgcnicin bekanni vor- 
ausgcsclzl wcrdcn kann, ausgcblcndcl. D. h. von den mil 
ITille des Lenkwinkelscnsors criaBien Lcnkwinkcin, die 
dem Ausblcndmilicl als EingangsgroBcn zugcfiihrl wcrdcn. 
gibi das AusbicndmiUel nur die Txnkwinkcl als Ausgangs- 
groBcn aus, deren Wen nichi inncrhalb der Toizonc. die ei- 
ncn Wcrlcbcrcich fiir den Wcrl des Lenkwinkcls bcschrcibl, 
licgen. Erganzend oder allcrnaiiv bleibcn sich aus zeiilich 
langsani vcrlaurcnden Txnkwinkclantlcrungcn ergebcndc 
Ixnkwinkel cbcnialls unbcrucksichligl. Dies vor dem Flin- 
lergrund, daB zeiilich langsani verlaufcnde Txnkwinkclan- 
derungen fiir gewohnlich nichl zu cincr Pcndelbewegung 
des Fahrzxugcs fuhrcn. Die sich aus zeiilich langsam verlau- 
fendcn Lenkwinkelandcrungcn crgcbcnden Lcnkwinkel 
wcrdcn vorieilhafterwcise durch Verwendung cincs Hoch- 
paBfiliers ausgcfilien. 

Die in den drilien Erniinlungsmiilcln siallfindcnde Er- 
miiilung wird ferner in Abhangigkeil dcr LcnkgroBc durch- 
gcfuhn. Voricilhaflcrweise wird die Erkcnnung der Pcndcl- 
bcwcgung dann nichl ausgefuhru wenn der Wen der T^nk- 
groBc groBcr als cin zugehoriger Schwellcnwen isl, da dann 
davon auszugehen isl, daB die Pcndclbcwcgung des Fahr- 
zxugcs auf vom Fahrer durchgefiihnc Lenkbewegungen, 
d. h, Fahnnandver wic beispielsweisc cine Slalomfahn zu- 
mckgchl, und somii vom Fahrer gewollt isl. 

Die bciden vorstehend aufgefiihrlen Vorgehensweisen, 
zum cinen die Auswenung der Differenz und zum anderen 
die Enniulung einer LenkgroBc konnen in redundanlcr 
Weise gleichzeitig eingesclzi wcrdcn. 

Von besondereni Vorieil hal sich erwiesen, daB der Wen 
des zu dcr wenigslens cinen QuerdynamikgroBe zugehori- 
gen Schwcllcnweries und/oder dcr Wen des zu der Ge- 
schwindigkcitsgroBe zugehorigen Schwellenwcrtcs abhiin- 
gig davon isl, ob einc Pendcibewegung erkanni wurde. Da- 
bci isl, wenn einc Pendcibewegung erkanni wurde, der ver- 
wendelc Wen kleiner als der Wen, der vcrwendet wird, so- 
lange noch keine Pendcibewegung erkanni wurde. D. h. 
durch den kleineren Wert wcrdcn, wenn cine Pendcibewe- 
gung erkanni wurde, die aufgrund der Erkcnnung durchge- 
luhncn Eingriffe in den Motor und/odcr in die einzclncn 
Brcniscn cine liingere Zcil durchgcluhrt als bci eincm gro- 
Beren Wert. Dies ergibi einc zusatzlichc Sichcrheilsreserve. 
Allgemein fonnulicn wird durch die vorsichend bcschric- 
bene Vorgehcnswcisc bci der Fesllcgung der Werte einc FTy- 
sierescfunkiion definien. 

Wic bercils eingangs dargclcgl, trelen die Pendelbcwc- 
gungen des Fahrzcuges in eincm vorbesiinimlcn Frequcnz- 
bcreich auf. Folglich besichi einc crsic MaBnahmc bci der 
Erkcnnung cincr Pcndclbcwcgung cincs Fahrzcuges darin, 
fcsizusiellen, ob in dicscm Frequenzbcreich Signale oder 
GroBen voriiegcn. die fiir cine Pendcibewegung charakteri- 
slisch bzw. rcprascniaiiv sind. Als bcsonders voncilhall hal 



DE 100 31 266 A I 



sich in dicsciii Zusaiiiiucnhang crwicscn, daL^ das wcnig- 
sicnscinc crstc linuililungsnniici cin crsics l-iiicriuincl, ins- 
bcsondcrc cincn Bandpafi. cnihali. Die Vcrwcndung cincs 
Randpasscs isi vcrglichcn mil den aus dciii Siand dcr 'leclv 
nik bckannlcn Vcrrahren (Bcobachlung eincs /cilfcnslcrs, 5 
liniiilllung von Nulldurchgangcn) wcilaus wcnigcr aulwcn- 
dig. 

Mil dcin I ■iticrinilicl konncn in cinfachcr An und Wcisc, 
und vcrglichcn niii dciu bckannlcn Siand dcr 'Icchnik /.udcni 
ohnc groBcn Aufwand aus dcr dcni crslcn Hrniinlungsniiiicl lo 
/.ur Hniiilllung dcr Querdynainikgrofk' /ugcfuhrtcn Hin- 
gangsgroLic die Anlcilc ausgcfilicrl wcrdcn. die in dcni vor- 
besiiniiiiien iTcqucnzbcrcich, dcr fur die Pcndclbcwegung 
des l*ahr/.cLiges charaklcrislisch isl, licgcn. Die Qucrdyna- 
niikgroBc u'ird dann in Abhiingigkeit dcr ausgcfillericn An- i> 
icilc cniiillcll. Bci den vorsichcnd crwahnien Eingangsgro- 
Bcn handcll cs sich wic bcrcils wciicr obcn ausgcfuhri, uni 
die auf das Fahr/.cug wirkendc Querbcschlcunigung odcr 
um die Gicrrale des Fabrzcuges odcr uni die DilVcren/., die 
aus dcr (jicrrale liir das l^ahr/x;ug und dcni Sollwcrl fur die 2o 
Gicrrale criiiincll wird. 

Die Vorrichiung cnlhiih, wic cs fur Fahr/cugc, die mil ci- 
ncr l^ahrdynaiuikrcgelung ausgcslallcl sind. ublich isl. Mil- 
lel zur Beeinflussung des voni Molor abgegcbenen Mo- 
rnenls und/oder den Radem des ?ahr/.eugcs /.ugeordncle 25 
Brcmscn. Vorlcilhallcrwcisc wcrdcn bci eincr crkannlen 
Pcndclbcwegung des Fahr/cugcs die Millcl zur Beeinflus- 
sung des vom Molor abgegcbenen Monicnis und die den Ra> 
dem des Fahr/cuges zugcordnelcr Brcmscn im Sinnc ciner 
Reduzicrung dcr Falirzcuggcschwindigkeil angcslcucrl. 30 
Hicrbei wcrdcn die Brcmscn voricilharicrweise glcichmaBig 
angcslcucrl. Durch die Reduzicrung dcr Fahrzeuggcschwin- 
digkcil crreichl man Iblgcndes: Die FaJirzcuggcschwindig- 
kcil unlerschrcilcl wiedcr die krilischc CJeschwindigkeii, 
wodurch bcrcils vorhandenc Pendclbewcgungen cine 
Danipfung crfahren und dadurch dcr Aniianger wiedcr siabi- 
lisicn wird. D. h. durch die ningriflc wird die Gcschwindig- 
kcil des I-alir/eugcs wiedcr in eincn unkrilischcn Bercich 
gcfiihrl. 

Aliemaiiv wcrdcn bei einer crkannlen Pcndclbcwegung 40 
des Faiirecuges die den Radem des Fahrzeuges zugeordnc- 
icn Brenisen individuell so angcslcucrl, daB dadurch ein auf 
das Falirzeug wirkcndes Gicnnonieni erzcugl wird, welches 
dcr Pendelbewcgung enlgegcnwirkl. Dadurch wird cben- 
falls cine SlabiHsicrung des Fahrzeuges erreichl, die zudcni 45 
den Voricil hat, daB sic mil eincr fiir den Fahrer kauni wahr- 
nehmbaren Reduzicrung der Fahr/cuggeschwindigkeii cin- 
her gehi. Die Durchfiihrung der vorsiehend beschriebenen 
radindividuellcn Bremsung, die voncilhaflei-weisc gegcn- 
phasig zu der zu unlcrdruckenden Pcndclbcwegung vcrlault, SO 
kann gewisseniiaBen a Is cine Anpassung der eigeni lichen 
Fahrdynamikregelung bzw. des eigenllichen Fahrdynanii- 
kreglers angeschcn wcrdcn, denn in dieseni Fail werden 
EingrilTc durchgcfiihrl, die nichi auf das dcr Fahrdynamik- 
regelung zugrundeliegcnde Rcgelungskonzcpl zuriickgc- 55 
hen, vielmehr wcrdcn in diescm Fall die eigenllichen Hin- 
grifle dcr Fahrdynamikregelung unicrbunden. 

Die vorsiehend erwahnle Ansieuerung der Brcmscn des 
Fahrzeuges isl folgcndcnnaBcn zu versichen: Handcll cs 
sich bci dcni Fahrzcug uni cin liinzcl falirzeug, so werden O) 
dessen Brcmscn angcslcucrl. Handcll cs sich bci dem Fahr- 
zcug um ein Fahrzcuggespann, so ergcben sich je nach Aus- 
slallung des Anhiingers odcr Auflicgers vcrschicdcnc Mog- 
lichkeiicn. Vcrlugi lediglich das Zugfahrzcug uber den M- 
dcm zugcordncic Brcmscn, so wcrdcn nur dicsc angcslcucrl. 65 
Vcrfiigi auch der Anhanger odcr Auflicger uber den Radem 
zugcordncic Bremsen, so konnen die Brcmsen des ZuglaJu- 
zeuges Oder die des Anhangcrs odcr Auflicgers cniwcdcr in 



Allcinsicllung (Kicr aber auch gcnicinsani angcsicucn wcr- 
dcn. 

(jcniiiR eincm crslcn Ausfuhrungsbcispiel enlhiili das we- 
nigsicns cine ersie FjminlungsmiMel Miiiel /ur Hildung ci- 
ncs MiUclwcrics, mil demdieOucrdynamikgroBe in Abhiin- 
gigkeil dcr ausgelillcricn Anlcilc durch Miuclwertbildung 
crniilich wird. iki dem Millcl zur Biidung des Miilclwerlcs 
handcll cs sich vorteilhaficrweisc um eincn TiclpaB. Voricil- 
hafierwcise cnihali das wenigsiens cine ersie Frminlungs- 
minel femer ein Bclragsbildungsmillel, mil dem vor Bii- 
dung des Millelwcrlcs die Belriige dcr ausgefiilcrlen Anlcilc 
crmiiicli werden. Die auf diescm Weg erhallcnc Qucrdyna- 
mikgroBc isl ein MaR fur die nionicniane Ampliiudc und da- 
inii die Sliirke dcr Pendelbewcgung. Durch die Bciragsbil- 
dung und die anschlicBcndc Miiielwcrlbildung wird cine 
GroBc erzcugl, die kcine Schwankungcn mchr aufweisl, und 
soniii ein eindcuiiges und aussagckrafiigcs Kriicriuni dar- 
sieltl. 

GemaB cincm zwcilcn Ausfuhrungsbcispiel enlhiili das 
wenigsiens cine crsic Frmilllungsmillcl ersic Millcl. mil de- 
ncn in Abhiingigkeii der ausj^efillenen Antcile cine Ampli- 
ludcngroBe ermiliell wird, die die Ampliiudc dcr dem crslcn 
Fmiilllungsrnillel /ugeluhrlen EingangsgroBe reprasenlierl. 
Die AmpliiudcngroBc enisprichl dabci dcr Querdynainik- 
grOGc. Dariibcr hinaus cnihali das wenigsiens cine crsic Kr- 
minJungsmillcl zwcilc Millcl, mil dencn in Abhiingigkeii 
dcr ausgefiliericn Anlcilc cine SlorgroBe ennillch wird. Die 
StorgroRc reprasenlierl die Anlcilc dcr dem crslcn Hnniii- 
lungsmillci zugcfiihrlcn EingangsgroBe, die in dieser Ein- 
gangsgroBe zwar enlhallen sind, die jedoch unabhangig von 
dcr zu cnniilelndcn Pcndclbcwegung des Fahrzeuges sind. 
Mil anderen Won en: Die der SlorgroGc zugrundcliegcndcn 
Aiiieile sind zwar in dcr EingangsgroBe enlhallen, gelien 
aber nichi auf cine Pcndclbcwegung des Fahrzeuges zuruck. 
Die SlorgroBe reprasenlierl beispielsweise Einflusse, wic sic 
bei einer Schlechtwcgfahrl odcr bci eincm vom Fahrer 
durchgcliihrlcn Spurwechsel auflreten konnen. 

Die in den driltcn Eriuilllungsmiucln slallfindcnde Er- 
miiUung wird femer in Abhangigkcil der SlorgroBe durch- 
gefuhrl. Dabei hal sich als vorieilhafl erwiescn, daB die Er- 
kennung der Pendell-)ewcgung dann nichi durchgefiihrl 
wird, wenn ein aus dcr SlorgroBe und der AmpliludengroBe 
gebildeles Vcrhalmis groBer als ein zugehorigcr Schwcllen- 
werl isl. 

Durch die SlorgroBe sleht ein Krilerium zur Verfugung 
mil dem die Erkennung der Pendelbewcgung des Fahrzeu- 
ges daliingehend vcrbcsserl werden kann. daB Silualionen, 
die nichi cindeuiig ciner Pendelbewcgung des Fahrzeuges 
entsprechen, unhcriicksichligi blciben. 

Die in dem wenigsiens eincn ersten Ennitllungsmillcl 
enihahenen crsien Mine! enlhallen wicderum Signalcr/eu- 
gungsmillel, mil denen zwei um cine vorgegebene Phase, 
insbesonderc 90", verschobcnc Signalc erzcugl werden. 
Vorlcilhafierwcise haben diese bciden Signale die glcichc 
Ampliiudc. Die crslcn Millcl enlhallen femer Demodulaii- 
onsmiiiel, mil dencn in Abhangigkcil der ausgefillenen An- 
lcilc und dcr bciden mil den Signalcrzeugungsmiileln er- 
zeuglcn Signalen zwei dcniodulierlc Signalc erzeugl wer- 
den. Die Dcniodulalionsmiliel sind vorlcilhafierwcise als 
Mulliplizicnnincl ausgcbildcl. Dariibcr hinaus enlhallen die 
crslcn Millcl Filleniiillel, die vorleilhafterv^'cisc als Ticf- 
passc ausgcbildcl sind, und mil dencn die dcmodulicrlen Si- 
gnalc gefillcri werden. In Abhangigkcil dcr dabci erhalicnen 
gefilierien dcmodulicrlen Signalc wird die Ampliiudcn- 
groBc cnnillcll. 

Bei den bciden mil Hi he der Signaler/eugungsmiliel cr- 
zcugten Signalen handcll cs sich um pcriodische Signalc, 
dercn Frequcnz dcr zu erwariendcn Pendcl- odcr Schlingcr- 
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iVcqucn/ dcs l-ahr/cugcs cnisprichi. Diirch die Dciuodula- 
liori, die einer Muliiplikaiion entspnchu werden die aus<ic- 
(iltcricn Anicile, die die IVndcirrcqucn/ aufwciscn, in cincn 
(ilcichanieil und in cine Schwingung mil dcr doppclicn Itc- 
qucnz unigcscl/.u Durch die nachgcschallctcn Tielpassc 
werden die Gleichanlcile, die die eigcnlliche Inlbniialion 
iiber die Pendelbewegung enlhalicn, herausgefillcrl. Diese 
Vorgehensweise enispricln in ihrcr Clcsanilhcil ciner liand- 
paBfilicrung mil schr holier Guic. 

Die in dcin wcnigsicns cincn crslcn HrmiiilungsmiUcI 
cnlhaitencn zwciicn Miiicl cnlhallcn ModulaiionsmincI, die 
vorieilharicrwcise als Mulliplizicrmitlel ausgebildel sind, 
11 til denen in Abhiingigkeii dcr beiden gcfillcrlen dcniodu- 
licrlen Signale und den beiden mil den Signaler/.eugungs- 
millein erzcugien Signalen /wci modulicrle Signale cr/.cugi 
werden. Diese beiden niodulierlcn Signale werden cinciii 
Addiiionsniiiiel iiiit nachgeordncicm Bcweriungsniiuc! /u- 
gcfuhrl, wobei mil dcm AdditionsniiMcl und deiii Bewcr- 
lungsmiilel cine GroL^e ermiltcli wird, die die zu erniinelndc 
b/w. /,u erkennende IVndelbewegung des Fahr/.eugcs reprii- 
seniierl, jedoch von Sloreinflussen belrcil isl. 1). h. die mil 
dcm Addilionsmiucl und dcm Beweriungsminel erniitlcllc 
GroBc repraseniicrl die Pcndclbewegung des Fahrzeugcs, 
die enniiieli bzw. erkannl werden soil, weisi allerdings keine 
Anieile auf, die von Sloreinflussen herruhren. D. h. diese 
GroBe beschreibl die Pendelbewcgung unverfalschl. Durch 
die Modulation werden die beiden Gleichanieile wicdcr in 
periodischc Signale umgcscl/j. deren iTcquenzdcr dcr Pen- 
delbewcgung cnisprichi. 

Dariiber hinaus cnlhalien die zweilen Millcl ein Sublra- 
hicniiillek mil deni in Abhangigkeil der ausgcfillertcn An- 
ieile und dcr GroBc, die die zu enuiitclndc bzw. zu crkeh- 
ncnde Pcndclbewegung des Fahrzcuges repraseniicrl, je- 
doch von Sloreinflussen bcfreit isl, cine GroBe eniiiiiell 
wird, aus der durch Bciragsbildung und Fillerung, insbcson- 
.derc unicr Verwendung eines TiefpaRfiiiers, die SlorgroBc 
ennillch wird. Durch die Bciragsbildung und Fillerung wird 
sichergesicill, daB die SlorgroBc keine allzu groBen Schwan- 
kungen aufwcisl und dcmzufolgc ein aussagekralligcs Kri- 
leriuni darsiclli. Der vorslehend beschriebenc Subiraklion 
nulzi die lalsachc aus, daB die gcfilierten Anicilc noch die 
weiler oben erwahnlen Sloranleile aufweisen, wohingegen 
die beiden gefiltertcn und deniodulierlen Signale, aus denen 
die GroBe eniiillell wird, die die zu emiillelndc, von Slorein- 
flussen bcfreile Pcndclbewegung des Fahrzeuges reprasen- 
liert, frei von diesen Sloranteilcn ist. Somil is! die Hniiill- 
lung der SlorgroBc moglich. 

Wie bereils eingangs erwahni, soil es sich bei dcm Fahr- 
zeug uni ein Falirzeuggespann handcln, welches aus eineni 
Zugfahrzcug und eincni Anhanger oder Auflieger besichi. 
Folglich will mil der crrindungsgeinaBen Vorrichlung cin 
Pendeln des Anhangers odcr Aufliegers erkannl werden. 
Ebenso soil ein voni Anhanger oder Auflieger hcrvorgerule- 
nes und auf das Zuglalirzeug uberlragenes Pendeln erkannl 
werden. Vorieilharicrwcise sind samlliche liir die Erken- 
nung des Pendelns erforderlichen Erfassungsniinel und/oder 
Scnsoniiilicl dcm Zugfahrzcug zugcordnel. Soinil isl cine 
koslcninlcnsivc Ausslaliung samllicher zu eineni Fuhrpark 
gchorcnder Anhiingcr odcr Auflieger mil der erfindungsge- 
miiB erforderlichen Scnsorik nichl erforderlich. 

Vorleilhalicrweisc wird im Falle eines Fahrzeuggcspan- 
nes die Erkcnnung einer Pendelbewcgung nur dann durch- 
gcfuhrl, wenn an das Zugfahrzcug auch latsachlich ein An- 
hanger Oder Auflieger angckoppeli ist, Um diese Siiuaiion 
crkcnncn zu konncn, cnihall die Vorrichlung Millcl, mil de- 
nen cmiiucll wird, ob an das Zugfahrzcug ein Anhanger 
Oder Auflieger angckoppeli isi, Diese Vorgchensweisc iragi 
zuni cincn zu einer Erhohung der Sichcrhcil bei. Zuni ande- 



ren wird die benoiigie Uechenleisiung bzw. Kechenkapa/iiai 
und glcichzeilig auch die Rcchenzcil rcduzicrl, da die lir- 
kcnnung der Pendelbewcgung nur dann durchgefuhri wird, 
wenn auch wirklich ein AnlaB fiir die Fnlslehung einer Pcn- 
5 dclbewegung vorliegi, namlich dann, wenn an das Zugfahr- 
zcug cin Anhanger oder Auflieger angckoppeli isl. 

Die Ermiiilung, ob an das Zugfahrzcug ein Anhanger 
odcr Aullicger angckoppeli isl, criolgl vorieilhalterwcise 
durch cine UberprUfung eines elektrischcn Koniakies. D. h. 

10 cs wird iiberprufl, ob ein zuni Anhanger odcr Auflieger gc- 
horcnder Sleeker an cine am Zugfahrzcug angebrachie Dose 
angcschlossen isl. Hierzu bicien sich vcrschicdene Vorgc- 
hensweiscn an. 

So kann bcispielswcisc wcnigsicns ein Brenislichi dcs 

i> Anhangers oder Aufliegers fahrerunabhiingig angesicucn 
werden. Ob ein Anhanger odcr Auflieger angckoppeli isl, 
laBl sich durch cine Sironiuherwachung fesisiellen, FlicBi 
wahrcnd der Ansicuerung in cincr dcm liremslichl /ugcord- 
nclen Lei lung cin Slrom, so isl dies cin Indi/ daftir, daB an 

20 <las Zugl'ahrzeug cin Anhanger odcr Auflieger angckoppeli 
isl. Neben der falirerunabhangigcn Ansicuerung des Brcms- 
lichles - in diescm Fall liegi kein durch den Fahrer eingelei- 
leler Breiiisvorgang vor - isi es auch denkbar, einen voni 
Fahrer eingclcilelen Bremsvorgang im Rahnien der vorsie- 

23 henden Erkcnnung auszuwerlen. In den besehricbenen Fal- 
len wird dcr clcklrischc Koniakl an hand eines flieBendcn 
S ironies iiberprufl. 

F'emer kann auch ein selbsihallendes Relais im Rahnien 
der Erkcnnung, ob ein Anhanger oder Auflieger angckoppeli 
isl, vcrwendel werden. Das Relais sprichl an, wenn an der 
Sleckdose zum Anhanger ein Slrom kreis hcrgeslclli wird. 

Die Inlbrmaiion dariiber, ob an das Zuglahrzcug ein An- 
hanger Oder Auflieger angckoppeli isl, kann deni Sleueige- 
ral oder den ini Slcuergerai zur Verarbeiiung dieser Inibrma- 

3S lion enlhallenen Koniponenlen ubcr einen im Fahrzeug vor- 
handenen CAN-Bus zugefiihn werden. 

An dieser Slelle sei bemerkt, daB cine nachfolgcndc Nen- 
nung des Begrilfes Anhanger immer auch die beiden andc- 
ren Ausfuhrungsforinen - Auflieger bzw. Deichselanhanger 

40 umfasscn soil. 

2^ichnung 

Die Zeichnung beslehl aus den Fig. 1 bis 6. Fig. 1 zeigl 
45 mil Hilfe eines Blockschallbildes in allgemeiner Fonn ein 
Slcuergerai, in dem die crfindungsgcmaBe Vorrichlung cin- 
geseizi wird, mil der zu dem Steuergcral gehorenden Scnso- 
rik und Akiuaiorik. Die Fig. 2 und 3 gehoren zu eineni cr- 
sien Ausiuhrungsbeispiel. Fig. 2 zeigl in Form eines Block- 
s') schallbildes den Auftau der erfindungsgcmaBcn Vorrich- 
lung. Fig. 3 zeigl mil Hilfe eines FluBdiagramms den Ablauf 
des in der erfindungsgcmaBcn Vorrichlung ablaufenden er- 
findungsgcmaBcn Verlalirens. Den Fig. 4 bis 6 liegl cin 
zweites Ausfiihrungsbeispiel zugrunde. In den Fig. 4 und 5 
55 isl die crfindungsgcmaBe Vorrichlung in unlerschiedlichcn 
Deiaillieriheiisgraden dargesielli. Fig. 6 /^igl den Ablauf 
des zugehorigen erfindungsgcmaBcn Verfahrcns. Blocke 
bzw. Schriue, die in unlerschiedlichen Figuren verwendel 
werden, jedoch gleiches Bezugszeichen haben, sind iden- 
60 lisch. 

Ausruhrungsbeispiele 

In Fig. 1 isl in allgemeiner I -orm cin Steuergcral 105 dar- 
65 gcsiclll. Bei dicscni Steuergcral handcll cs .sich bcispiel«;- 
weisc um ein Slcuergerai, welches im Ralimcn einer Falir- 
dynamikregelung eingesetzi wird. Bzgl. weilerfuh render 
Details sei an dieser Slelle auf die Veroffenllichung "FDR - 
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Die 1'ahrdynaiiiikrcgclung von liosch" vcnvicsen. Dcni 
Sicucrgctiii wcrdcn vcrschicdcnc Scnsoisignalc /.ugcUihrl. 
Hicrbci handcll cs sich uni die mil Hilfc eincs Qucrbc- 
schlciinigungsscnsors 101 criniiiclic Qucrhcschlcunigung 
aq, uin die mil nilfe cines Gicrraienscnsors 102 ermiiicllc 5 
(jicrraic omega des I-ahr/cuges, uin den mil Hiilc eine.s 
Ixnkwinkelsensors 104 ermilielicn Ixnkwinkel della und 
uiii die Cieschwindigkcii vl dcs l-ahr/euges, die mil Hi lie 
gccigneier Mine! 103 erfaBi wind. Bei den Miiieln 103 han- 
dcll cs sich bcispiclswcisc urn den Uiidern dcs Fahr/cuges lo 
zugeordneie Uaddrehzahlsensoren mil nachgeordncicn Aus- 
wenemiaeln. Ausgehend von den dent Stcucrgeral zuge- 
fuhrlen ItingangsgroRcn erzeugi es gcmaB den in ihm abge- 
legten Regelungskonzcpi Ansicuersignale SI fiir die ihm 
zugeordneien Aklualoren 106. Bei den Akiuaiorcn handch 15 
cs sich beispielswcisc uni Milicl zur Becinllussung dcs voni 
Moior abgegebcncn N4omenis und/oder um den Radern dcs 
Fahr/eLi<;es /ugcordncic Breniscn. Die Brcmscn wicdcruni 
konncn Teil einer hydraulischcn (xier ciner clckirohydrauli- 
schen oder ciner pncunialischen oder ciner eleklropneumaii- 20 
schen oder ciner cicklroinechanischcn Bremsanlage sein. 
Ausgehend von den Aklualoren 106 wcrdcn dcm Slcucrgc- 
riil Signalc S2 zugciuhri, die dem Stcucrgeral cine Infonna- 
lion iibcr den Bciricbszusland der Aklualoren gibt. 

Dariiber hinaus wird dcm Sleucrgeral 105 ausgehend von 23 
cincin Block 107. dcr Mitlel darslclll, mil dencn cmiiueh 
wird, ob an das Zugrahrzcug cin Anhiingcr oder Auflicgcr 
angckoppcll isl. cin Signal ASF zugcfuhri. Die Brzcugung 
dcs Signals ASF kann in der cingangs erwahnlcn An und 
Wcise crfolgcn. Dabei soli folgendcs gellcn: Wenn an das M) 
Zuglahr/eug cin Anhangcr oder Aufliegcr angckoppcll isl, 
wird deni Signal ASF dcr Wen 1 zugewiesen. Auf die kon- 
kreie Ausweriuiig dcs Signals ASF wird im Zusammenliaiig 
mil den Kig. 3 oder 6 eingegangcn. 

Nachfolgcnd wird anhand dcr Fig. 2 und 3 ein ersles Aus- 35 
fuhrungsbeispici behandell. 

In Fig. 2 sind die im Steuergcriil enihallcnen Komponcn- 
len durch den slrichlinicrlen Block 105 gckennzcichnei. Zu- 
nachsl sci auf den Block 209 eingegangcn, der den ini Sicu- 
ergeral 105 enlhalienen Rcglerkem darsiclh. Eine delail- 4y 
lierie Bcschreibung des Rcglerkcms 209 kann der Verof- 
feniiichung "FDR - Die Fahrdynamikregelung von Bosch'* 
enlnomnien wcrdcn. 

Dcm Reglcrkem wcrdcn die njil dcm Block 101 crfaBlc 
Querbeschleunigung aq, die auf das Fahrzeug wirkl, die mil 45 
dem Block 102 erfaBle Gierrale omega des Falir/^uges, die 
mil dem Block 103 erfaBle Geschwindigkeil vl des Fahrzeu- 
ges sowie der mil dem Block 104 crraBic Lenkwinkel dclia 
zugcfuhri. Wie bercils erwahni, handcli es sich bei dem 
Sleucrgeral 105 um ein Sieuergeral zur Regelung der Fahr- 54) 
dynamik des Fahrzeuges, insbcsonderc zur Regelung der 
Gierrale des Fahrzeuges. Hierzu wird die dcm Reglcrkem 
zugefuhric Gierrale omega mil eineni Sollweri omcgaSoll 
fiir die Gierrale verglichen. Der Sollweri omegaSoll wird iiii 
Rcglerkem mil Hilfe eines gccigneien Fahrzeugmodclls in 55 
Abhangigkcii dcr Fahrzeuggcschwindigkeii vf und dcm 
Lenkwinkel dclla cniiillcll. In Abhangigkcii dcr sich aus dcr 
Gierrale omega und dem Sollweri omegaSoll ergebenden 
Abweichung wcrden die (JroBen R eniiillcll, mil dencn die 
Aklualoren 106 ini Sinne dcr Gierralcnrcgclung anzuslcuern 6() 
sind. Die GroBcn R wcrden cinem Block 208 zugcfuhri. 

Dcr Sollweri omegaSoll fiir die Gierrale wird eineni 
Block 210 zugefuhn, in welchcni in Abhangigkcii dieses 
Sollwcrics und dcr Gierrale omega eine DilTcrcnz omega- 
Diff gcbildcl wird, die cincm Block 204 zugcfuhri wird. Bei 65 
dem Block 204 handell es sich um FiltcniiilfeL insbcsonderc 
uni einen BandpaB. Mil. dem FilienuiucI 204 wcrden aus der 
Differenz omegaDift^ Anieilc omegaBP ausgefilieri, die in 
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cincm vorbcsiimmicn Frequenzbcrcich licgcn, dcr fiir die 
Pcndclbewegung dcs I'ahrzcugcs charaklcrisiisch isl. Die 
ausgefillcrlen Anicilc omegaBP wcrdcn cincm Block 205 
zugcfiihrl, bei dcm cs sich uni cin Hciragsbildungsriiiitcl 
handcll, und mil dem die Bciragc omcgaAbs dcr ausgefillcr- 
len Anicilc omegaBP cnuillell wcrdcn. Die Bciragc omc- 
gaAbs wcrdcn cincm Millel zur Bildung cines Millclwcrics, 
welches insbcsonderc als TicfpaB ausgebildcl isl, zugcfuhri. 
Dcr aus den Bciragcn gebildcic Milicl wen omcgalP, dcr der 
in Abhangigkcii der Gierrale cnnillcllcn Querdynamikgrofk 
cnlsprichl, wird cincm Block 207, bei dem cs sich um cin 
drillcs Eniiiltlungsmillcl handcll. zugcfiihrl. 

Die Blockc 204, 205 und 206 sind in Fiy. 2 zu cincm cr- 
sten Hnuilllungsmiilcl 212 zusamnicngefal.^l, wobci dicDif- 
ferenz omcgaDilf die EingangsgroBc dieses Hrmililungsniii- 
lels darslclll. An dicser Slclle sci auch crwahni. daB anslellc 
dcr Diflcrenz dcm crsicn Frmililungsmiiiel 212 auch Icdig- 
lich die Gierrale omega als FingangsgroBc zugcfuhri wcr- 
den kann. Die Vorgchcnsweisc bei dcr Hnniitlung dcr Quer- 
dynamikgroBc onicga'IP blcibl davon unberiihn. 

Ncben dcm crsicn lirmilllungsmillci 212 cnlhiill die crlin- 
dungsgemaBc Vorrichlung ein wcileres ersles Emiilllungs- 
iiiillel 211. welches idcnlisch zu dcm crsicn Hnnilllungsinil- 
lel 212 aul"gcbaul isl. Als EingangsgroBc wird dem crsicn 
Frmililungsmiiiel 211 die mil Hilfc dcs Qucrbcschlcuni- 
gungsscnsor 101 ermillelie Querbeschleunigung aq zugc- 
fiihrl. Knisprechend dcr iin Zusanimenhang mil dcm crsien 
Fniiilllungstiiiiicl 212 beschricbcnen Vorgchcnsweisc wcr- 
den zunachsi mil Hilfc cines Fillenuiltels 201 die ausgefil- 
lcrlen Anicilc aqBP ennillcli, die cinem Belragsbildungs- 
millcl 202 zugefuhn wcrdcn, mil dcm die Belrage aqAbs er- 
milieii wcrdcn, die wicdcruni cinem Miliel zur Bildung ci- 
nes Millelweries 203 zugcfuhri, welches aus den Bciragcn 
aqAbs den Milteiwcri. aqTP cnuillell, dcr der ausgehend von 
der Querbeschleunigung eniiilicUen QucrdynamikgroRc 
cnlsprichl. Auch die QuerdynamikgroBe aq^fP wird dem 
Block 207 zugcfiihrl. 

Ncben den beiden QuerdynamikgroBen aqTP und oiiie- 
gaTP wcrden dcm Block 207 femer die Geschwindigkeil vf 
des Fahrzeuges sowie eine TxnkgroBc dellaBew zugefuhn. 
Die LenkgroBc dellaBew wird in cinem Block 213 in Ab- 
hangigkcii des diesem zugefuhrten Lenkwinkels della ennil- 
lcli. Hierzu wird der Lenkwinkel zunachsi einem Ausblend- 
niiliel 213a mil gccignei gewahlicr Tolzone zugcfiihrl, mil 
dcm kleine Lenkwinkel ausgeblendel werden. Die von dcni 
Ausblendmiilel 213a durchgelassencn Lenkwinkel werden 
einem HochpaBfiller 213b zugefuhn. Mil. dem HochpaBfiller 
werden Lenkwinkel, die sich aus zeillich langsani verlaufen- 
den Lenkwinkelanderungen ergeben, ausgcfillcrt. Die ver- 
bleibenden Lenkwinkel werden einem Inlegriemiiilel 213c 
zugcfiihn, mil dem die verbleibenden lenkwinkel aiitinie- 
grien werden und als LenkgroBe dellaBew ausgegeben wcr- 
den. In der Zusainmenschau wird die LenkgroBe in Abhan- 
gigkcii dcr vom Fahrer uber einen vorbesliminlen Zeilrauni 
hinweg eingeslclllen Lenkwinkel enuiuell, wobci allcrdings 
kleine Lenkwinkel und/oder sich aus zeillich langsam ver- 
laufcnden Lenkwinkelanderungen ergebcndc Lenkwinkel 
unberiicksichtigl biciben. 

Die dem Block 207 zugrundeliegendc konkreie Vorgc- 
hcnsweisc bzgl. der Hrkcnnung einer Pcndclbewegung cines 
Fahrzeuges wird im Zusanimenhang mil dcr Fij». 3 ausliihr- 
lich dargesielll. An dicser Sicllc sci vorab fcslgchallen. daB 
bei einer erkannlcn Pcndclbewegung dcs Fahrzeuges der 
Block 207 fiir die GroBc P einen enisprechcndcn Wcrl au.s- 
gibl. 

Die im Block 207 crzcugle. GroBc P wird dcm Block 20X 
zugefuhn. Dcr Block 208 koordinieri die von den Aklualo- 
ren 106, aufgrund der dem Block 208 zugefuhnen GroBen P 
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b/w. R, aus/.uriihrendcn HingrilTc. Dabci isi folgcndc Voriic- 
hcnswcisc dcnkbiir: Solangc kcinc Pcndclbcwcgung dcs 
1-ahr/cugcs erkannl wird (P = 0), wcrdcn, ausgchcnd von dcr 
(iroik R, niii Hilfc der Akiuatorcn 106 die iiu Rahnicn dcr 
rahrdynaniikrcgclung /.ur Siabilisierung dcs T-ahr/xjugcs cr- s 
fordcrlichcn ItingrilTc ausgcl'uhrl. Sobald jcdoch cine Pcn- 
dclbcwcgung dcs Fahr/cugcs erkannl wird 0^= 1)^ wcrdcn 
cnlwcdcr ausgchcnd von dcr CjroBc V die zur lieseiligung 
der Pcndelbcwcgung crlbrdcrlichcn HingrilTc ansiclle dcr 
ini Rahnicn dcr I 'ahrdynainikrcgclung zur Siabilisierung dcs u> 
Pahrzeuges auszufuhrendcn Hingriffc durchgcfiihrl, Oder 
abcr die ini Rahnicn dcr Fahrdynainikregclung zur Siabili- 
sierung dcs I'ahrzcuges errorderlichen HingrilTc werdcn aus- 
gchcnd von der GroBc P so niodifizierL daB ncbcn dcr iiii 
Rahnicn dcr Pahrdynaniikrcgelung durchzuluhrenden Siabi- 15 
iisicrung des Fahr/cugcs glcichzcilig auch die Pcndelbcwc- 
gung unicrbundcn wird. Die vorsiehcnd beschricbcnc Aus- 
blcndung bzw. Modifikaiion kann auch als Anpassung dcs 
Rcglcrs aufgcfaBl wcrdcn. 

T'crncr wird dcni Block 207 ausgchcnd von dein Block 20 
107 das Signal ASF, mil dcni angczcigl wird, ob an das Zug- 
fahrzeug cin Anhangcraier Auflicger angckoppcii isl, zuge- 
ruhrl. 

Auf die Bedeulung dcr GroBen S 1 und S2, die zwischen 
den Blockcn 20S und 106 ausgclauschl werdcn, wurtlc be- 23 
rciis ini Zusannncnhang mil Fig. 1 cingcgangen. 

In Fig. 3 isl dcr Ablauf des dem erslcn Ausfuhrungsbci- 
spiel zugrundeliegcndcn Vcrlahrcns dargeslelil. Das Verrah- 
ren beginnt mil cincni Schriii 301, an den sich cin Schrili 
309 anschlieBi. In diesciii Schrili wird das Signal ASF aus- 30 
gewcrici. Wird fcslgeslelll, daB das Signal ASF den Wen 1 
aul woisi, was g lei chbedeu lend daniil isu daB an das Zug- 
l'alir/.L-ug cin Aniianger Oder Auflicger angekoppeli isl, so 
wird anschlieBcnd an den Schrili 309 cin Schrili 302, mil 
dem die cigcnlliche Erkennung einer Pcndelbcwcgung be- 3.s 
ginni. ausgefuhrl. Wird dagegen fcslgesielli, daB das Signal 
ASF* nichl den Werl 1 aufwcisl, so wird emcul dcr Schriit 
309 ausgefuhrl. Durch die ini Schrili 309 slallfindendc Ab- 
iVagc wird sichergcslelll, daB die Erkennung einer Pcndelbc- 
wcgung nur dann durchgefuhri wird, wenn an das Zugfalir- 40 
zcug auch latsachlich ein Anhanger odcr Auflicger angckop- 
pcii isl. 

An dieser Slellc sei feslgehallen, daB der Schrili 309 op- 
lion a! isl und fur die Ausfuhrung der Funklion der Erken- 
nung einer Pendelbewcgung nichl zwingend erlbrdcrlich isl, 45 
wcswegen cr auch enlfallen kann. Entfaili der Schrili 309, so 
ist auch der in den Fig. 1 und 2 dargesleille Block 107 nichl 
crfordcrlich. 

Ini Schrili 302 wird die GioBe P, bei dcr es sich um cin 
Flag handell, und die anzeigi, ob einc Pendelbewcgung des Si) 
Fahr/x?uges vorliegl, inilialisicrl. Im vorliegendcn Fall wird 
der GroBe P der Werl 0 zugewiesen, d, h. es wird da von aus- 
gcgangen, daB keine Pcndelbcwcgung vorliegl. AnschHe- 
Bend an den Schrili 302 wird cin Schrili 303 ausgefuhrl, in 
dem die LenkgroBe deliaBew ausgewerlcl wird. Mierzu wird 55 
uberpruft, ob die LenkgraBe deliaBew groBcr ais cin zugc- 
horigcr Schwellcnwcrl SI isl, Wird im Schrili 303 fcsigc- 
stcllt. daB die LenkgroBe groBer als der Schwellcnwcrl SI 
isl, was gleichbcdeulcnd daiuil isl, daB die vom Fahrcr 
durchgcfiihrlcn Lcnkbewegungcn die Erkennung einer Pen- O.) 
dclbcwegung nichl zulasscn bzw. die Durchfuhrung einer 
Erkennung als nichl crfordcrlich erscheinen lasscn, da bci- 
spiclswcisc cine Slalomfahrl zugrundc liegl, die die Pendel- 
bewcgung verursachi, so wird anschlieBcnd an den Schrili 
303 cin Schriti 307 ausgefuhrl, in dciu dcr GroBc P dcr Wen 65 
0 zugewiesen wird. Nach dem Schriti. 307 wird emeui dcr 
Schrili 303 ausgefuhrl. Wird dagegen iiii Schrili 303 fcsigc- 
slclll. daB die LenkgroBe kleincr als der Schwellcnwcrl SI 
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isl, was gleichbcdeulcnd damii isi, daB die vom Fahrcr 
durchgcfuhrlen Ixnkbcwcgungen die Erkennung einer Pen- 
delbewcgung zulasscn b/w. die Durchliihrung einer Erken- 
nung als nichl crfordcrlich erscheinen las.scn, da beispiels- 
weisc cine Slalonifahri zugrundc licgi, die die Pendelbewc- 
gung verursachi, so wird anschlieBcnd an den Schrili 303 
cin Schrili 304 ausgefuhrl. 

Iiii Schrili 304 wcrdcn zwci reiiabfragcn ausgcluhri. Die 
crsic Tciiabfragc, die kcinc Ein/xlabfragc bzgl. der GroBc P 
enlhall. bclriffi die Siiualion bei dcr cine Pcndelbcwcgung 
des Fahrzcuges noch nichl erkannl wurdc. Bei dcr crsien 
'Icilabfrage wcrdcn folgcndc Einzclabfragen uberprufl: Isl 
die OucrdynamikgroBc aq FP groBcr als ein Schwellcnwcrl 
S2? Isl die QucrdynaniikgroBc onicgaTP groBer als ein 
Schwellcnwcrl S3? Isi die GeschwindigkcilsgroBe vf groBcr 
als cin Schwellcnwcrl S4? Wenn dicsc drci Einzclabfragen 
allcgleichzeiiio crfulli sind, dann isi die ersle Tcilabfrage er- 
lulh. 

Die zwoiic rcilabfragc enlhall cine Einzclabfrage bzgl, 
dcr C3r6Bc P und soiiiil die Siiualion bei der cine Pcndelbc- 
wcgung des I 'alirzeuges berciis erkannl wurdc. Bei dieser 
Einzclabfrage wird uberprufl, ob dcr GroBc P dcr Werl 1 zu- 
gewiesen isl, Dariiber hinaus enlhall die zwcilc Tcilabfrage 
die drei in der erslcn Tcilabfrage enlhalienen Einzclabfra- 
gen. wubei jedoch die im Ralnuen dcr erslcn Tcilabfrage 
vcrvvendeien Schwcllenwcnc S2, S3 und S4 durch die 
Schwellenwertc S2*, S3''' und S4* crsclzl sind, dercn Werle 
Jcwcils kleincr sind als die dcr Schwcllenwcrle S2. S3 und 
S4. Wenn allc vicr Einzclabfragen crfiilli sind, dann isl die 
zwcilc Tcilabfrage crfulli. 

Wird im Schrili 304 fcsigesielll, daB die ersle Tcilabfrage 
odcr die zweiic Tcilabfrage crfulli isl, d. h. wird fcslgesielli, 
daB einc der beiden Tcilabfragcn erfiilll isl, was gleichbc- 
deulcnd damil isl, daB einc Pendclbcwegung dcs Fahrzcuges 
vorHegl, so wird anschlicBend an den Schrili 304 cin Schrili 
305 ausgcfiihn, in dcni der GroBc P der Werl 1 zugewiesen 
wird. AnschlieBcnd an den Schrili 305 wird ein Schrili 306 
ausgefiihrl, in dem durch enlsprechcnde Ansleucmng dcr 
Radbremscn und/oder der Miriel zur Beeinflussung des vom 
Moior abgegebenen Moments die BreniseneingrilTe und/ 
odcr Moiorcingriffe zur Beseiligung der Pendelbewcgung 
durchgefuhri werdcn. AnschlieBcnd an den Schriti 306 wird 
erneul der Schriti 303 ausgefiihrl. Wird dagegen ini Schriti 
304 fcslgesielli, daB keine der beiden Teilabfragen errulll isl, 
so wird anschlieBcnd an den Schriti 304 ein Schrili 308 aus- 
gefuhrt, in dem der GroBc P der Werl 0 zugewiesen wird. 
AnschlieBcnd an den Schrili 308 wird emcul der Schrili 303 
ausgeluhrt. 

An dieser Sidle sei erwahni, daC auch cine anderc Ausge- 
slallung der beiden im Schriu 304 ausgcfuhrten Tcilabfra- 
gcn denkbar isl. So konnen die Teilabfragen auch so aufgc- 
baul scin, daB die drei Einzclabfragen, die im einzelnen die 
Fahrzeuggcschwindigkeil, die Querbeschleunigung und die 
Gierraic bclrciTcn, nichl glcichzcilig crfulli scin niussen, da- 
mil die Tcilabfrage erfiilll isl. Denkbar ware auch, daB jc 
Tcilabfrage die Einzclabfrage fiir die Geschwindigkeil und 
cine dcr beiden Tcilabfragcn, die die Querbeschleunigung 
bzw. die Gierrate belrcffen, glcichzcilig crfulli scin miissen. 

h\\ folgcnden wird mil Hilfc der Fig. 4, 5 und 6 cin zwci- 
Ics Ausfuhrungsbcispicl behandcll. 

In Fij;. 4 sind die im Sicucrgeral enlhalienen Koniponen- 
len zu dem sirichlinierlen Block 105 zusamnicngefaBi. Auf 
die bcrcits ini Zusamnicnhang mil Fig. 2 beschriebcnen 
Blocke- hierbci handcli es sich im einzelnen umdic Blocke 
106. 208. 209 bzw. 213 sowic uni die Erfassungsmincl 101, 
102, 103 sowic 104 - wird an dieser Slellc nichl iiiehr eingc- 
gangcn. viclniehr wird auf die Bcschreibung dcr Fig. 2 vcr- 
wiescn. 
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Hnlsprcchcnd dcr in Fij^. 2 dargcsicllicn Vorrichiung 
wcisi die in Ki};. 4 «c/,cigic Vomchlung cbcnfalls zwci cislc 
nnnilllungsmiiicl 401 b/w. 402 auf. Mil Tlilfc dcs orslcn lir- 
inilllungsniiMcIs 401 wird in Ahhiingigkcil dcr Qucrhc- 
schlcunigung aq cine QucrdynamikgroKc aqAnip und cine 
SiorgroLV aqSior cmiiiicll, die bcidc dciii Block 403, dcr cin 
drincs Hniiiiilun^smilicl darsicliu /ugcluhrl wcrdcn. Mii 
liillc dcs crslen Hniiiulungsiniucls 402 wird in Ahhiingig- 
kcil dcr Gicrraic omega eine QucrdynaniikgroBc oiiic- 
gaAmp und cine SiorgroL^e onicgaSlor cmiiiieh, die ebcn- 
falls bcidc dcni Block 403 zugcfuhrl wcrdcn. Auf den kon- 
krcicn Auiliau dcr bcidcn crsicn lirniilllungsmillcl 401 b/.w. 
402 wird \\\\ Zusamnicnhang mil 5 eingcgangcn. 

Ncbcn den bciden Querdynainikgroikn aqAnip und omc- 
gaAinp souic den bcidcn SiorgroBcn aqStor und omcgaSlor i.^ 
wcrdcn dcni Block 403 fcrncr noch die Gcschwindigkciis- 
groRe vf, die die Cicschwindigkcii dcs Fahrzcugcs be- 
schrcibl. und die LenkgroBc dcliaBcw /.ugcluhrl. In Abhiin- 
gigkeil diescr GroBcn wird im Block 403 cnnillcli, ob einc 
Pendclbcwegung dcs l-ahrzcuges voriicgi. Aul die konkrcic 20 
Vorgchcnswcisc bci dcr Itrkcnnung dcr Pendclbcwegung 
wird iiii Zusanimcnhang mil Fig. 6 ausfiihrlich cingcgan- 
gen. 

Fcrncr wird dcni Block 403 ausgchend von cincin Block 
107 cin Signal ASK mil dcm angczcigi wird, ob an das Zug- 25 
falir/£ug ein Anhangcroder Auflicgcr angekoppcli isl, zugc- 
fuhrl. Auf die konkrcic Auswerlung dcs Signals ASP wird 
iiii Zusanimcnhang mil Fig. 6 cingcgangcn. 

GemaB Fij». 4 wird mil Hilfe des ersicn Eniiililungsniii- 
Icls 402 die (jicrraic omega in Alleinslellung ausgcwcrlel. 30 
Bnisprcchcnd dcr Darslellung in Fig. 2 isi iiii zweilcn Aus- 
fuhrungsbcispicl auch die Auswerlung dcr aus dcr Gierraic 
omega und dcm zugchorigen Sollwcn omegaSoll gcbildcteii 
Differcn/. omcgaDiiTdenkbar. 

In Fig. 5 isl dcr konkreic Aufbau des erslen Hmiiiilungs- 
millels 401 dargesielll, mil dcm ausgchend von dcr ihm zu- 
gcfuhrlen Querbcschlcunigung aq die QucrdynamikgroBe 
aqAmp und die SiorgroBc aqSior enuilieli werden, die dcm 
Block 403 zugcfuhrl werden. 

Das crstc Emiiiilungsniiiiel 401 cnihali ein Filicnniiiel 4»J 
502, welches insbesonderc als Bandpafi ausgebildei isl. Mil 
dcm Filtermiliel 502 werden aus der ihm zugcfuhrl en Quer- 
beschleunigung aq Anleile aqBP ausgefiltcrl, die in einem 
vorbeslinuvncn Frequcnzbereich Uegen, dcr fur die Pendel- 
bewegung des Fahrzeuges charaklerisiisch isl. Die ausgefil- 45 
lerlen Anleile aqBP werden einem Block 503, einem Block 
506 sowie einem Addilionsiiiillel 512 /.ugefuhrl. 

Block 501 sielli ein Signalerzcugungsminel dar, mil deni 
zwei urn einc. vorgegebenc Phase, insbesonderc 90", ver- 
schobene Signalc sin(27lfol) und cos(2ntol) er/eugl werden. 50 
Voneilhaflerwcise haben bcidc Signalc die gleiche Ainpli- 
lude. Das Signal sin(2jcfol ) wird sowohl cinein Block 503 als 
auch einem Block 505 zugefuhri. Das Signal cos(2jdoi) wird 
sowohl einem Block 506 als auch einem Block 508 zuge- 
fuhri. Bei dcm Signalerzcugungsmillel kann es sich enlwc- 55 
dcr um eincn in analogcr Technik aufgebauien Oszillalor 
Oder um eincn in digiialer Technik realisicrlen Oszillalor 
handoln. Der Oszillalor laBl sich beispielsweisc dann in di- 
giialer Technik realisieren, wenn der im Sicuergcrai enlhal- 
lene Mi kroconl roller uber eincn digilalen Signalprozcssor 6*) 
verfugl. 

Im Block 503, der von der Funklion her cin Demodulali- 
onsmillcl darsiclli und dcr konkrci als Muliiplizierniiiie! 
bzw. Muliiplizierer realisieri isl, wird in Abhiingigkeil der 
ausgcrdicrlcn Anleile aqBP und dcm Signal sin(27cfol) ein 65 
demodulierics Signal aqBPsin erzeuol. Die durch die Mulli- 
plikaiion eni.sichcndcn Anleile des Signals aqBPsin lassen 
sich iiber die aus der Maihcniaiik bckannien "Produkle von 
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irigonomeirischcn Punkiionen" herleiien. Im wesenilichen 
verfugl das Signal aqBPsin iiber cinen (ilcichanicil undtiber 
eincn Aniei! bci der, bezogcn auf die FVcqucn/. dcs Signals 
sin(2jrfol), doppclicn Frcqucn/ 2r(,. Das Signal aqBPsin wird 
^ ausgchend von dcm Block 503 einem nachgcschalielcn Fil- 
icrmillel 504, welches als Tiefpal.^ realisieri isl, /.ugcruhri. 
Mil Tlilfc des riefpasses 504 wird das dcmodulicric Signal 
aqBPsin geliherl, wodurch ein Signal aqsin enislehl, wel- 
ches deni in dcm dcMioduliericn Signal aqBPsin enihalicncn 
10 Cjicichanleil enispriehl. 

In cnisprechcnder Wcise wird mil den bcidcn Bkicken 
506 und 507 in Abhangigkeii der dcm Demodulalionsniillcl 

506 zugefuhricn ausgcfilierlen Anleile aqBP und dcm Si- 
gnal cos(27tfol) ein demodulierics Signal aqBPcos erzeugi, 
welches mil Hilfe dcs Fillenniliels 507, welches als TicfpaB 
realisieri isl, in cin gefilierles demodulierics Signal aqcos 
umgcseizi wird. 

Mil ITilfc dcs Blockcs 509 wird in Abhangigkeii der bci- 
dcn Signalc aqcos und aqsin die AmpliiudcngroRe aqAmp 
eriiiiiicli. Dies erlolg^bcispiclsweise gemaB der Bezichung 
aqAmp = -/aqsin- -i- aqcos-. 

Mil Hilfe eines Modulaiionsinillcis 505, welches als Mul- 
liplizicrinillcl b/w. als Mullipliziercr ausgebildei isl. wird in 
Abhangigkeii des gefiliencn dcnioduliericn Signals aqsin 
und deni Signal sin(27CloO cin modulicrics Signal aqNutzsin 
erzcugl. In eni spree hcnder Weisc wird mil Hilfe des Modu- 
laiionsniilicls 508 in Abhangigkeii des gefillencn demodu- 
licrlcn Signals aqcos und dcm Signal cos(27ifol) cin modu- 
licrics Signal aqNuizcos crzeugl. Die bciden Signalc 
aqNuizsin und aqNulzxos werden einem Addilionsniillel 
510 zugefuhri , welches die Summe aqNuizroh dieser bcidcn 
Signalc bildei. Die Summe aqNuizroh wird einem deni Ad- 
diiionsiuiucl 510 nacligescliallelen Bewcrluiigsiiiillel 511 
zugefuhri, in dem die Sumnic aqNuizroh mil dem Faklor 2 
bewenel wird. Das dabei enlslchcndc Signal aqNulz wird 
dem Sublrahicniiillel 512 zugefuhri. Die Bewerlung mil 
dem r-'aklor 2 isi dcshalb crforderlich, weil durch die Dcnio- 
dulalion und die Modulalion das Signal aqNuizroh einen 
Faklor 0,5 aufweisl. Um jedoch die SlorgroBe aqSlor be- 
rcchnen zaj konnen, sollic das Signal (aqNulz), welches 
hierzu mil den ausgefillerlen Anieilen aqBP veig lichen 
wird, von seilen der Amplilude die gleiche GroGenordnung 
aufwcisen. Die GroBe aqNulz reprasenlierl die zu erniii- 
lelnde l^endclbewegung des Fahrzeuges, isl jedoch von 
Sloreinflussen befreil. 

Die GroBe aqNuiz und die ausgefillerlen Anleile aqBP 
werden einem Sublraliiennillcl 512 zugcfuhrl, mil dem aus 
diesen EingangsgroBen eine Diffcrenz aqSiorroh enuilieli 
wird. Dicsc GroBe aqSiorroh wird einem Block 513 zuge- 
fuhri, mil deni durch Belragsbildung und Filterung, insbe- 
sonderc durch Fillcning mil einem llefpaB, die SlorgroGe 
aqSlor emiiliell wird, die dann dcm Block 403 zugcfulirl 
wird. 

Die vorslchend beschricbenen Blocke 501, 503, 506, 504, 

507 und 509 slcllen in der Zusanimenschau Millel dar, mil 
dcnen in Abhangigkeii der ausgefillerlen Anieilc die Anipli- 
ludengroBc aqAmp cmiiiicll wird. Die vorslchend beschric- 
benen Blocke 505, 508, 510, 511, 512 und 513 slellen in dcr 
Zusamnienschau Mitiel dar, mil denen in Abhangigkeii dcr 
ausgefillerlen Anleile die SlorgroBc aqSlor ennillcll wird. 

In Fig. 5 isl die Vorgchcnswcisc fur die Hniiilllung dcr 
QucrdynamikgroBe in Abhiingigkcii der Querbeschleuni- 
gung dargesielll. Die Hnnilllung dcr QuerdynaniikgroBe in 
Abhangigkeii der Gierraic omega oder in Abhangigkeii der 
aus dcr Gierraic omega und dcm Sollwcn omcgaSoll fiir die 
Gierraic gebildelen DilTcrenz crfolgi in enisprechender 
Weisc, 

In Fig. 6 isi der Ablauf des deni zweiicn Ausluhrungsbei- 
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spiel /.u*!run(iclicgcniicn Verrahrcns (largcsiclli. Das Vcrlah- 
rcn bc<:inni mil cincni Schrill 601, an den sich cin Schrili 
609 anschlicL^L Iiu Schrili 609 wird cnisprcchcnd dcni 
Schrili 309 das Signal AS1- misgcwcrlcl. Wird Icsigcsielll. 
daB das Signal ASl' den Werl 1 aufwcisu so wird anschiie- 
Iknd an den Schrili 609 cin Schrili 602, mil dem die cigcni- 
lichc lirkcnnung ciner Pendelbowcgung beginni, ausgcriihrl. 
Wird dagegen reslgcsiclli, daH das Signal ASl" nichi den 
Wen 1 aufweisi. so wird cmciii dcr Schrili 609 ausgcfuhn. 

An dicser Sicllc sci fcslgchallcn, daB dcr Schrili 609 op- 
lional isl und fur die Ausfuhrung dcr Funklion der lirkcn- 
nung ciner Pcndelbcwcgung nichl /.wingcnd erfordcrlich isl, 
wcswegcncrauchenHallen kann. linUali! der Schrili 609, so 
isl auch dcr in der Fi<». 4 dargcslellie Block 107 nichl crfor- 
deriich. i.s 

Der sich an den Schriu 609 anschlicBcnde Schrili 602 cnl- 
sprichi dciu Schriu 302, AnschhcBcnd an den Schrili 602 
wird cin Schriu 603 ausgcluhrl. Im Schrili 603 wcrdcn foi- 
gendc drei Iii n/e lab t rage n iibcrprufl: Isl das aus der Slor- 
grolk aqSior und der QuerdynamikgroLie aqAmp gcbildeie 20 
Vcrhiilinis groBer als cin /.ugchorigcr Schwcllcnwert S5? Isl 
das aus dcr StorgroBe omegaSlor und dcr Qucrdynaniik- 
groBe oiiiegaAnip gebildcle Vcrhailnis groBcr als ein zuge- 
horiger Schwcllcnweri S6? Isl die LenkgroBc dellaBew gro- 
Ber als ein /ugehoriger Schwcllcnweri S7? Wird im Schrili 25 
603 fcsigcsiclll, daB cine dcr drei liin^eiabrragcn erfulli isl, 
was glcichbedculend damil isl, daB die vom Fahrer durchge- 
fuhrlen Ix^nkbcwegungcn die Erkcnnung ciner Pcndelbcwc- 
gung nichl zulassen b/.w. die Durchfiihrung einer Erkcnnung 
als nichl erfordcrlich erschcincn lassen, da bcispielsweisc 30 
cine Slalomfahrl zugrunde liegl, die die Pcndelbcwcgung 
verursachl odcr aber daB die crfaBic QucrdynamikgroBc 
nichl aul die cigenilich i^u ermiileltidc Pendelbewegung zu- 
ruckgchl, da die SlorgroBc im Vcrhiilinis zur Querdynamik- 
groBc groB isl., so wird anschlicBcnd an den Schriu 603 cin 15 
Schriu 607 ausgcfuhn, in dem dcr GroBc P der Werl 0 zugc- 
wiescn wird. Nach deni Schriu 607 wird crneul der Schrili 
603 ausgcfuhn. Wird dagcgcn ini Schriu 603 fcsigesielli, 
daB keine der drei Einzelabfragen erfulit isl, so wird an- 
schlicBcnd an den Schriu 603 cin Schriu 604 ausgcfuhn. 40 

Im Schriu 604 werden cnisprcchcnd dem Schriu 304 zwci 
Teilabfragen ausgcfuhn. Bei der erslen Teilabfrage werden 
ibigende drei Einzelabfragen iiberpriif!: Isl die Querdyna- 
mikgroBe aqAmp groBcr als ein Schwellenwerl S8? Isl die 
QucrdynamikgroBc omegaAmp groBer als ein Schwcllen- 45 
wen S9? Isl die GeschwindigkeitsgroBe vf groBer als ein 
Schwcllenwcn SlOV Wenn diesc drei Einzelabfragen alle 
gleichzcilig erfulit sind, dann isi dieersic Teilabfrage erf u III. 

Die zweilc Teilabfrage cnthall eine Einzelabfrage bzgl. 
der GroBe P, mil der ubcrpriifl wird, ob der GroBe P dcr Wen 50 
1 zugewiesen isl. Dariiber hinaiis cnlhali die zweilc Teilab- 
frage die drei in der erslen Teilabfrage enlhallencn Einzelab- 
fragen, jedoch enlsprcchend dem Schrili 304 mil den 
Schwellenwertcn S8*, SQ"' und SIO*, dcren Wenc jewcils 
kleiner sind als die der Schwellcnwene S8, S9 urid SIO. 55 
Wcnn alle vier Einzelabfragen eri'ulli sind, dann isi die 
zwcite Teilabfrage erfiilll. 

Wird im Schriu 604 feslgcslclll, daB cine dcr beidcn Tei- 
labfragen crfulll isl, was glcichbedculend damil isl, daB cine 
Pcndelbcwcgung des Falirzeugcs vodiegt, so wird anschlie- (*) 
Bend an den Schrili 604 cin Schriu 605 ausgefiihn, dcr dem 
Schriu 305 enlsprichl. AnschlicBcnd an den Schriu 605 wird 
ein Schriu 606 ausgcfuhn, der dem Schrili 306 enlsprichl. 
AnschlicBcnd an den Schriu 606 wird crncui dcr Schriu 603 
ausgcfuhn. Wird dagcgcn im Schrili 604 feslgcslclll, daB 65 
kcinc dcr beidcn Teilabfragen crlulli isl, so wird anschlic- 
Bcnd an den Schriu 604 ein Schrili 608 ausgcfuhn, der dem 
Schriu 308 enlsprichl. AnschlieBend an den Schriu 608 wird 
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crncui dcr Schrili 603 ausgcfuhn. 

Auch fiir die im Schriu 604 durchgcfuhrtcn Ein/^Mabfra- 
gcn gill bzgl. dcrcn Verkniipfung das bcrcils im Zusamrnen- 
hang mil dem Schriu 304 Ausgcfi^ihnc. 

AbschlicBend sei hcmcrkl, daB die in dcr Bcschrcihung 
^cwiihllc I'bnii dcr Ausfuhrungsbcispiclc sowic die in den 
I'igurcn gewiihlic Darsicllung kcinc einschrankendc Wir- 
kung aul die crlindungsweseni lichc Idcc habcn sollcn. 
Solhcn sich daraus voneilhafic Ausgesiallungen ergcbcn, 
10 so konncn einzelncn Kom}X)ncnlcn dcr beidcn Ausfiih- 
[•sbeispicle miicinander konibinicri werden. 

Paicnianspruchc 

1. Vorrichlung zur Erkcnnung ciner Pcndelbcwcgung 
eines Fahrzeuges, 

die wenigslens cin ersics Ermiulungsmiiic! (211, 212, 
401, 402) cnlhiili. niii dem cine QucrdynamikgroBc 
(aq'lT, oinega il^, aqAmp, omegaAmp), die die Quer- 
dynamik des l-ahr/cuges rcprascniierl. crmillcli wird. 
die zweilc Erniiiiiungsuiiilcl (103) enihall, mil denen 
cine Gcschwindigkeii.sgroBc (vf), die die Geschwindig- 
keil des Fahrzcugcs heschrcibi, enuiuell wird, 
die driuc Enuiulungsmiiicl (207, 403) cnlhali, mil de- 
nen in Abhaniiigkcii dcr wenigslens einen Querdyna- 
mikgroBe und dcr GeschwindigkeiisgroBc crmillcli 
wird, ob cine Pcndelbcwcgung des Fahr/eugcs vor- 
liegl. 

wobei hierzu zuniindcsl ubcrprufl wird, ob die wenig- 
slens cine QucrdynamikgroBc groBer als cin zugchori- 
ger Schwcllenwcn (S2 S2*, S3, S3*, S8, S8*, S9, S9*) 
und die GeschwindigkeiisgroBc groBer als ein zugeho- 
riger Schwcllenwcn (S4, S4*, SIO, SIO*) isl, 
insbesondcrc liegl cine Pendelbewegung des Fahrzeu- 
ges dann vor, wcnn die wenigslens cine Querdynamik- 
groBc groBer als der zugehorige Schwcllenwcn isl, und 
wenn die GeschwindigkeiisgroBc groBer als der zuge- 
horige Schwcllenwcn isi. 

2. Vorrichlung nach Anspruch 1, dadurch gckenn- 
zeichnci, 

daB die Vorrichlung crslc Erfassungsniiiiel (101), ins- 
besondcrc einen Querbcschleunigungssensor, zur Er- 
fassung der auf das Fahr/eug wirkenden Querbeschleu- 
nigung (aq) cnlhali, und 

daB mil einem dcr erslen Ennilliungsmiltel cine der 
QuerdynamikgroBcn in Abhangigkeii der Querbc- 
schleunigung des Fahrzeuges ennillell wird, und/oder 
daB die Vorrichlung zweilc Erfassungsiiiiuel (102), ins- 
besondcrc einen Gicrralensensor, zur Erfassung der 
Gierrale (omega) des Fahrzeuges enthall, und 
daB mil einem dcr erslen Enuiuhmgsmiliel cine dcr 
QuerdynamikgroBcn in Abhangigkeii der Gierrale des 
Fahrzeuges cnHilleli wird, 

insbesondcrc enlhali die Vorrichlung genau zwei ersie 
Emiiulungsniilicl, je eines fiir die erslen Erfassungs- 
miiiel und eines fiir die zwciicn Erfassungsniiiiel. 

3. Vorrichlung nach Anspruch 1, dadurch gckcnn- 
zeichnel, 

daB die Vorrichlung vicne Ermilllungsmillcl (213) cnl- 
hali, mil dcnen cine EenkgroBc (dcliaBcw), die die 
vom Fahrer durchgcluhnc Lenkbewcgung rcpriiscn- 
lien, ennillell wird, wobei die IxnkgroBc, insbeson- 
dcrc unicr Verwendung eines Inlegricrmillels (213c), in 
Abhangigkeii dcr vom I'ahrcr uber einen vorbesiimni- 
icn Zcilraum hinwcg cingcslclllcn Lcnkwinkcl crmil- 
lcli wird, allerdings bleibcn hierbci kicine Lcnkwinkcl, 
insbesondcrc werden diesc durch Verwendung eines 
Ausblendniiucls (213a) mil cccigncl gewiihller Toi- 
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/.one aust^cblcndci, und/ocicr sich aus /ciilich langsani 
vcrlaufcndcn Ixnkwinkcliindcrungcn crgcbcndc Tx'nk- 
winkcl, insbcsomlcrc wcrdcn dicsc durch Vcrwcndung 
cinos TTochpaftniicrs (213b) niisgcniicrl, iinbmicksich- 
\\gU und 5 
daf.-? die in den driilcn nriiiilllungsniiiicln slallfindcndc 
Hrniiliking lerncr in Abhiingigkcil der LcnkgroBc 
durchgclLihrl wird, insbcsondcrc wird die Hrkcnnung 
dcr Pcndclbewcgung dann niclii ausgcfuhri, wcnn dcr 
Wcrl dcr Lcnkgrofk groBcr als cin /ugehorigcr 10 
Schwcllcnwcrl (SM. S7) isl. 

4. Vorrichlung nach Anspruch 1, dadurch gckcnn- 
/.eichnel, daB der Wcrl dcs /.a dcr wenigslcns cincn 
QuerdynaniikgroBc /.ugehorigcn Schwcllcnwcncs und/ 
Oder dcr Wen dcs zu der Geschwindigkeilsgrofk zuge- I5 
horigcn Schwcllcnwcncs abhiingig davon isu ob cine 
Pcndclbewcgung crkanni wurdc, insbcsondcrc isi. 
wcnn cine Pcndclbewcgung crkanni wurde, der vcr- 
wcndcic Wen {S2'\ S3^\ S4*, S8'*\ SD*, ^W) kicincr 
als der Wcrl (S2, S3, S4. S8, S9, SIO), dcr vcrwcndcl 20 
wird, solangc noch kcinc Pcndclbewcgung crkanni 
wurdc. 

5. Vorrichlung nach Anspruch 1, dadurch gckenn- 
zeichnet, dafi das wcnigsiens cine ersic Ermiiilungs- 
iniiiel ein crslcs Filicniiiliel (201, 204, 502), insbcson- 25 
dere cincn BandpaB, enlhali, mil dcni aus dcr dcni er- 
sicn Hrniiiilungsiniuel zur Emiilllung dcr Querdyna- 
niikgroBe zugefuhricn EingangsgroBc (aq. omega. 
onicgaDilT) Anleile (aqBR omegaBP) ausgefilicrl wcr- 
dcn, die in eineiii vorbestimnUen Frcquenzbercich, ins- 30 
besonderc eincni fur die Pendelbcwcgung des Fahrzeu- 
ges charakicrisiischcn Frequenzbcreich, licgcn, und 
&dB die QucrdynamikgroBe in AbUiingigkci! dcr ausgc- 
fihcncn Anleile ermillell wird. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 35 
zcichnct, 

daB die Vomchlung Millel (210) enihall, mil denen 
cine DilTcren/ (omegaDifO zwischen cineni Soilwen 
(oniegaSoll) fur die Gierraie und der Gierrale das Faiir- 
/.cugcs emiilieli wird, und 40 
daR cine der QucrdynainikgroSen in Abhangigkeii die- 
scr DilTerenz ermillell wird. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
/.eichnel, 

daB die Vorrichtung Mitlel zur Beeinflussung dcs voni 45 
Motor abgegebenen Moments und/oder den Radern des 
Fahr/x:uges zugcordneie Brcmsen enthall, und 
dafi bei ciner erkanmen Pcndclbewcgung dcs Fahrzeu- 
gcs die Millel zur Beeinflussung des voni Motor abgc- 
gcbencn Moments und die den Radem des Fahrzeuges 50 
/.ugeordnclcn Brcmsen ini Sinnc einer Rcdiizienmg der 
I'aiirzeuggcschwindigkeit angcstcuen wcrdcn, insbc- 
sondcrc wcrdcn die Bremsen hierbei gleichniiiBig an- 
gcslcuert, und/odcr 

dafi bci ciner crkannien Pendeibewegung des Fahrzeu- 55 
ges die den Radem des Faiir/eugcs zugcordncien 
Brcniscn individucll so angcstcuen wcrdcn, dafi da- 
durch ein aufdas FaJirzcug wirkendes Giennomcnt cr- 
zeugi wird. welches der Pcndclbewcgung cnigegcn- 
wirki. 6i) 

8. Vorrichlung nach Anspruch 1, dadurch gckcnn- 
zeichnei, dafi die Vorrichlung zur Erkennung ciner Pcn- 
dclbewcgung cincs I'ahrzxuges im Rahnien ciner Vor- 
richlung zur Rcgclung ciner die l-^ahrdynaiiiik dcs Fahr- 
zeuges bcschrcibcndcn GroBc, insbcsondcrc ciner die 65 
Gierrale des Falirzeuges bcschrcibcndcn GroBe, einge- 
setzi wird. 

9. Vorrichlung nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 



zcichnci, 

dafi das wenigslcns cine ersie linuiillungsiiiiticl Millel 
(203, 206) zur Bildung cincs Milielwertes, insbcson- 
dcrc cincn Tielpafi, cnthiili, und daB die Querdynamik- 
grofic in Abhiingigkcil dcr ausgclilicncn Anleile durch 
Millclweribildung ermillell wird. 
insbcsondcrc cnthali das wenigslcns cine ersie linniii- 
lungsmilicl lerncr cin Beiragsbildungsmillcl (202, 
205), mil dem vor IMldung dcs Miiielwcncs die Bc- 
iragc (aqAbs, omegaAbs) der ausgcfillcncn Anleile er- 
millell wcrdcn. 

10. Vorrichlung nach An.spruch 5. dadurch gckenn- 
zeichncl, 

dafi das wenigslcns cine crslc Hrmiltlungsniillcl (401, 
402) crsie MiiicI (501, 503, 506, 504, 507, 509) enthall, 
mil dcncn in Abhangigkeii dcr ausgefiltenen Anleile 
cine Ampliiudcngrofic (aqAiiip, omcgaAmp) crniiiicli 
wird, die die Amplitude der dcni crslcn Hrmilllungs- 
milicl zugcfuhnen FingangsgroRc repraseniiert, wobei 
dicsc Ampliiudcngrofic dcr QucrdynamikgroBe enl- 
spricht, und/odcr 

dafi das wenigslcns cine crslc Fnnitllungsmiitel zwcite 
Miltel (505, 508, 510. 511, 512, 513) enthall, nni dcncn 
in Abhangigkeii dcr ausgcfillcncn Anleile einc Slor- 
groBc (aqSlor, onicgaSlor) ennillcll wird, die die An- 
leile der dem erslen Ermilllungsmitlcl zugcfuhrtcnEin- 
gangsgroRe reprascniien, die in diescr EingangsgroBc 
enthaltcn sind, jedoch unabhangig von der zu cniiil- 
iclnden Pendeibewegung dcs Fahrzeuges sind, und 
dafi die in den drillen Emiittlungsmincln stall findende 
Ermitllung femer in Abhangigkeii diescr StorgroBc 
durchgelijhn wird. 

11. Vorrichtung nach Anspruch 10, dadurch gekenii- 
zeichnel, dafi die Erkennung der Pendeibewegung dann 
nichl durchgefuhn wird, wenn ein aus der StorgroBc 
und der AmplitudengroBc gebildeles Verhallnis groficr 
als ein zugehoriger Schwelienwen (S5, S6) isl. 

12. Vorrichlung nach Anspruch 10, dadurch gekenn- 
zeichnct, 

dafi die crslcn Millel Signalcrzcugungsniiiiel (501) eni- 
hallen, mil dcnen zwei uni eine vorgegebenc Phase, 
insbesondere 90^, verschobcne Sign ale (sin(27not), 
cos(27ilot)), insbesondere mil gleicher AmpHlude, er- 
zeugt werden, und 

dafi die erslen Miiiel Deniodulalionsmiuel (503, 506), 
insbesondere MullipHzienniltel, enthallen, mil denen 
in Abhangigkeii der ausgefiltenen Anleile und der bei- 
dcn mil den Signalerzeugungsmiiiein erzeugien Signa- 
len zwei dcniodulicrlc Signale (aqBPsin, aqBPcos) er- 
zeugi wcrdcn, und 

dafi die erslen Millel Filtermiitel (504, 507), insbeson- 
dere Tief passe, enthallen, mil denen die demodulierlen 
Signale gefilien wcnien, wobei in Abhangigkeii dcr 
gefillenen demodulierlen Signale (aqsin, aqcos) die 
Ampliiudcngrofic cninudl wird, und/odcr 
daB die zweiien Miiicl Modulalionsmitiel (505, 508), 
insbesondere Multiplizicnnitlcl, cnlhalten, mil dcncn 
in Abhiingigkcil dcr beiden gefiliertcn demodulierten 
Signale und den beiden mil den Signalerzeugungsmit- 
teln erzeugien Signalen zwei modulicrtc Signale 
(aqNutzsin, aqNuizcos) crzeugl werden, die cincm Ad- 
dilionsmiilel (510) mil nachgcordnelcm Bewerlungs- 
millcl (511) zugefuhn werden, wobei mil dem Addili- 
onsmiiiel und dem Bcwcriungsmiitel cine GroBc 
(aqNulz) cnuiltell wird, die die zu crmillclnde Pendei- 
bewegung des Fahrzeuges repraseniien, jedoch von 
Siorcinflussen bcfreil isl, und 

dafi die zweiicn Miltel ein Subirahicniiiiiel (512) em- 
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halicn, mil dcni in Abhiingigkcii dcr ausgefilicricn An- 
icilc unci dcr GroRc, die die /.u crniiilclndc Pcndclbc- 
wcgung dcs r-ahrzcugcs rcpriiscnlicn, jcdoch von Slor- 
cinfliisscn bcfrcil isl, cine (irolx; (aqSlorroh) cnniiicll 
wird, aus dcr durch Bciragsbildung und Fillerung, ins- 5 
bcsondcre unlcr Verwcndung cincs TicipaBfillcrs, die 
Siorgrofk- ermiliclt wird. 

13. Vorriehlung nach Anspruch 1, dadurch gckcnn- 
zeichnci, 

daM cs sich bci dein Falirzcug uin ein T ahrzcuggespann lo 
handcll, welches aus cineiu Zugfahrzcug und einciu 
Anhanger oder AuHicgcr bcsiehl. und 
daR niil dcr Vorriehlung cin Pcndcin dcs Anhiingcrs 
Oder Auniegers crkanni wird, 

insbesonderc sind sanillichc fiir die Erkennung des 15 
Pcndclns erlbrderlichen Brfassungsmitlel und/odcr 
ScnsoniiiucI deiii Zugfaiirzcug zugeordnci. 

14. Vorriehlung nach Anspruch 13, dadurch gekcnn- 
zcichnel, daB die Vorriehlung Miiicl (107) enihalL niii 
denen enniiiell wird, ob an das Zuglahr/.eug ein An- 20 
hiingcr oder Auflieger angekoppcll isi, wobei die Er- 
kennung cincr Pcndelbewcgung dann durchgeliihrl 
wird, wenn an das Zugfahrzcug cin Anhanger oder 
Auflieger angekoppelt isl. 

15. Vorriehlung nach Anspruch 14, dadurch gekenn- 25 
zcichnel, daB die Erniilllung, ob an das Zugfaiirzcug 
ein Anhanger oder Auflieger angekoppcll isl, durch 
Ubcrpriifung cincs cleklrischcn Koniaklcs erfolgl. 

16. Verfahren zur Erkennung cincr Pcndelbewcgung 
eines Fahrzcuges, 30 
bci dcni eine QuerdynaniikgroBc (aqTP, oniegaTC 
aqAmp, oniegaAnip), die die Querdynaniik des Fahr- 
zcuges repraseiitierl, erniiueh wird. 

bci dcni cine GeschwindigkeilsgroBc (vO, die die Ge- 
schwindigkcil des Fahrzeuges beschreibl, enniueit ^5 
wird, 

bci deni in Abhangigkeil der wenigsiens einen Querdy- 
nainikgroBc und dcr GeschwindigkciisgroBe enniilcli 
wird, ob eine Pcndelbewcgung dcs Fahrzeuges vor- 
liegl, 40 
wobei hici-zu zuniindest iibeipriifi wird, ob die wenig- 
siens eine QuerdynaniikgroBe groBcr als ein zugehori- 
ger Schwellenwcri (S2, S2*, S3, S3*, S8, S8*, S9, S9*) 
und die GeschwindigkeiLsgroBe groBer als ein zugeho- 
riger Schwellenweri (S4, S4*, SIO, SlO'^O ist. 45 
insbesonderc Hegt eine Pcndelbewcgung des Fahrzeu- 
ges dann vor, wenn die wenigsiens eine Querdynaniik- 
groBc groRer als der zugehorige Schwellenweri isl, und 
wenn die GeschwindigkeilsgroGc groBer als der zuge- 
horige Schwellenweri isl. 50 
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